





Robotic Exploration and Preliminary Experiments with Sonar Morphometry  
of Underwater Cave System 
Hiroki MANABE, Yutaka NAGASHIMA, Kensaku URATA, Takashi SOMEYA, 
Hiromasa SHIMOO, Takanobu MAEDA, Hishou MIYAKE, Yuuki SHIBATA,  














































*  原稿受付 平成 24 年 10 月 26 日 
**1 佐世保工業高等専門学校 一般科目数学科 
**2 佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 
**3 大阪経済法科大学 地域総合研究所 
**4 佐賀大学 農学部 
**5 佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 
**6 佐世保工業高等専門学校 電子制御工学科 
**7佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 
専攻科 1 年 
**8 旭国際テクネイオン株式会社 
**9佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 本科 5 年 
**10 佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 本科 5 年
**11佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 本科 5 年
**12佐世保工業高等専門学校 電気電子工学科 本科 5 年
















































































































































































写真 2   “Lemon” (30kg) 






























































































写真 4 右   











平成 21 年度は“釜猫”をリニューアルした 2 号

















































































































































































































５.１  3 号機の概要 






（2 基スラスターとトリム機構を搭載して 3 次元移
動実現）及び 4 基スラスター型（推進用および潜航
浮上用に 2 基ずつスラスターを搭載）の 2 種から選
択できる。特に底質を攪拌するような場所では，2
基スラスター型を使用する。洞窟用ソナー（探知周
波数 77kHz、指向角 40°、送信繰返周期 200ms、
送波音圧 180dBuPa）を新規に製作した。4 基スラ

















































５.２  3 号機の航行性能実験 







写真 7   
右上・右中 3 号機“釜猫 3” 





















































































































































































写真9  上 3号機の組み上げ 
下 ソナー基本性能試験 
 
図 1 概形測距（水平方向）の結果 
図 2 概形測距（深度）・方位の結果




























































































（「竜頭泉」滝壺水底の 3 号機カメラ映像） 
 
図 4 測距（深度）・方位結果 


















































































































写真 11    




７.２ 青龍窟の先行予備調査と LRF 計測予備実験 
水中洞窟の形態計測と同様に、本研究グループは、



















































































写真 12    
左 LRF 計測システム 






























































































写真 13    
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